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Salah satu upaya teknologi untuk memanfaatkan energi matahari adalah dengan menggunakan panel 
surya. Panel surya merupakan peranti elektronik yang dapat mengkonversi energi matahari menjadi energi listrik. 
Untuk selalu mendapatkan efisiensi yang maksimum pada panel surya, maka posisi panel surya harus selalu 
mengikuti pergerakan matahari. Penggunaan panel surya yang terpasang kebanyakan masih bersifat statis sehingga 
menyebabkan energi matahari yang diterima kurang optimal. Untuk memaksimalkan penyerapan energi cahaya 
matahari dalam pembentukan sudut tegak lurus antara panel surya dengan arah datangnya cahaya matahari. Maka, 
penulis mencoba membuat suatu alat agar dapat membantu posisi panel surya dalam mengikuti arah pergerakan 
matahari berdasarkan perhitungan waktu edar matahari sehingga panel surya dapat menerima cahaya matahari 
secara maksimal. Penelitian ini menganalisis pergerakan panel surya 50 watt menggunakan sistem penjejak 
matahari (sun tracker) berbasis waktu, dengan mikrokontroler Arduino sebagai pusat kendali pada sistem yang 
dirancang dan dua buah motor servo yang menjadi penggerak untuk mengubah posisi panel surya. Berdasarkan 
hasil pengujian yang telah dilakukan selama tiga hari dari jam 08.00 WIB hingga jam 16.00 WIB dengan 
pengambilan data dilakukan setiap satu jam. Selisih pada tegangan rata-rata yang dihasilkan panel surya pada 
pengujian hari pertama sebesar 0,7478 volt dengan persentase kenaikan nilai sebesar 4,3954%. Pada pengujian 
hari kedua sebesar 2,1011 volt dengan persentase kenaikan nilai sebesar 13,4151%. Pada pengujian hari ketiga 
sebesar 0,7989 volt dengan persentase kenaikan nilai sebesar 4,7037%. Diharapkan alat ini mampu 
mengoptimalkan penggunaan energi matahari serta mampu menjadikan suatu sistem kendali elektronik yang 
harganya terjangkau. 
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1. PENDAHULUAN 
1.1. Latar Belakang 
Pada saat ini, penggunaan energi listrik 
menjadi suatu hal yang tidak dapat dipisahkan 
dari kebutuhan manusia. Kebutuhan manusia 
yang terus meningkat terhadap listrik ini, tidak 
diikuti dengan meningkatnya ketersediaan 
listrik untuk kebutuhan manusia, sehingga 
manusia harus mencari energi alternatif lain 
untuk memenuhi kebutuhan listirk. Energi 
matahari merupakan sumber energi terbarukan 
yang sangat besar yang ada dipermukaan bumi. 
Salah satu upaya teknologi untuk 
memanfaatkan energi matahari adalah dengan 
menggunakan panel surya. Untuk selalu 
mendapatkan efisiensi yang maksimum pada 
panel surya, maka posisi panel surya harus 
selalu mengikuti pergerakan matahari [1]. 
Permasalahan yang ada sekarang ini adalah 
panel surya yang terpasang kebanyakan masih 
bersifat statis dan tidak memperhitungkan titik 
optimal pancaran cahaya matahari. Hal ini 
menyebabkan energi matahari yang diterima 
kurang optimal, untuk memaksimalkan 
penyerapan energi cahaya matahari dalam 
pembentukan sudut tegak lurus antara panel 
surya dengan arah datangnya cahaya matahari 
[2]. Maka penggunaan sistem penjejak matahari 
(sun tracker) perlu digunakan agar dapat 
membantu posisi panel surya dalam mengikuti 
arah pergerakan matahari berdasarkan 
perhitungan waktu edar matahari sehingga 
panel surya dapat menerima cahaya matahari 
secara maksimal. Telah dibuktikan oleh [3] 
bahwa penggunaan panel surya dengan system 
sun tracker menghasilkan daya yang lebih besar 
dibandingkan dengan panel surya yang diam 
(statis). Penjejak matahari rancangan Bill Lane 
dan Isaac Aunkust, pada dasarnya memiliki 
prinsip kerja yang sama. Kedua penjejak 
matahari ini menggunakan sistem penjejakan 
satu sumbu. Sistem ini dapat mengikuti 
pergerakan matahari dari timur ke barat yang 
disebabkan oleh gerak rotasi bumi. Sensor yang 
digunakan adalah foto resistor [4]. 
Berkaitan dengan hal itu yang menjadi 
pembeda yaitu, pada penelitian ini akan 
dilakukan penelitian tentang penjejak matahari 
(sun tracker) menggunakan system sun tracker 
berbasis waktu untuk memaksimalkan 
penggunaan panel surya dalam menerima dan 
mengikuti arah datangnya cahaya matahari 
sehingga dapat meningkatkan daya output pada 
panel surya. Penelitian ini, menggunakan 
system single axis sun tracker yang 
menganalisis pergerakan panel berdasarkan 
pengukuran waktu, sedangkan mikrokontroller 
Arduino menjadi penyimpanan logika perintah 
atau pusat kendali pada sistem, dan motor servo 
menjadi penggerak untuk mengubah posisi 
panel surya. 
 
1.2.  Tujuan Penelitian 
Tujuan yang ingin dicapai dalam penelitian 
ini adalah sebagai berikut: 
1. Merancang sistem penjejak sinar 
matahari (sun tracker) berbasis waktu 
agar panel surya senantiasa tegak lurus 
dan mendapatkan energi matahari yang 
maksimal. 
2. Membandingkan hasil daya output 
ketika posisi panel surya bersifat statis 
(tanpa sun tracker) dan ketika posisi 
panel surya bersifat dinamis (dengan 
sun tracker). 
 
1.3.  Pembatasan Masalah 
Agar ruang lingkup permasalahan tidak 
terlalu luas, maka diperlukan pembatasan 
masalah agar penelitian ini dapat terfokus dan 
jelas. Adapun pembatasan masalah yang 
berkaitan dengan penelitian ini yaitu: 
1. Memaksimalkan penyerapan energi 
cahaya matahari dalam pembentukan 
sudut tegak lurus antara panel surya 
dengan arah datangnya cahaya 
matahari. 
2. Sun tracker berbasis waktu yang 
dirancang untuk meningkatkan daya 
output panel surya yaitu menggunakan 
sistem single axis sun tracker. 
3. Pada penelitian ini energi yang 
dihasilkan panel surya digunakan pada 
sistem penjejak matahari (sun tracker). 
4. Menganalisis pengaruh penggunaan 
sistem penjejak matahari (sun tracker) 
berbasis waktu terhadap daya output 
panel surya. 
5. Sun tracker berbasis waktu ini 
dikontrol dengan microcontroller 
Arduino Uno, berfungsi sebagai 
penyimpanan logika perintah pada 
sistem yang dirancang untuk 
memudahkan penggunaan elektronik 
dalam berbagai bidang. 
6. Menggunakan motor servo MG996R 
tipe standar yang bisa berputar 180o 
sebagai penggerak untuk mengubah 
posisi panel surya. 
7. Pengujian alat berdasarkan 
perbandingan daya panel surya bersifat 
statis dan dinamis. 
8. Pengujian ini dilakukan menggunakan 
panel surya 50 watt, dengan spesifikasi 
sebagai berikut: 
- Kekuatan Puncak (Pmax) = 50 Watt 
- Toleransi Produksi = 0~+3% 
- Arus Daya Maksimum (Imp) = 2,78 A 
- Tegangan Arus Maksimum (Vmp) = 
18 V 
- Tegangan Arus Pendek (Isc)  = 
2,97 A 
- Tegangan Arus Terbuka (Voc) = 
22,32 V 
- Berat = 3,5 Kg 
- Dimensi =  675*540*25 mm 
- Tegangan Sistem Maksimum = 1000 
Volt DC 
- Beban Mekanis Diuji = 2400 Pa 
 
2. TINJAUAN PUSTAKA 
2.1.  Dasar Teori 
 Tinjauan pustaka ini digunakan sebagai 
pembanding antara penelitian yang sudah 
dilakukan dan yang akan dilakukan penulis. 
Berikut ini beberapa penelitian yang sudah 
dilakukan yaitu [5], [6], dan [7]. 
 Penelitian yang dilakukan tersebut 
memiliki perbedaan dengan penelitian yang 
dilakukan oleh penulis dimana dalam hal ini 
penulis merancang alat yang dapat membantu 
meningkatkan penyerapaan sinar matahari 
dengan menggunakan sistem single axis sun 
tracker berbasis waktu untuk meningkatkan 
daya output panel surya yang bersifat dinamis 
dengan menggunakan panel surya yang mampu 
mengikuti arah datangnya sinar matahari. 
 
2.2.  Sistem Penjejak Matahari 
 Sun tracker system atau sistem penjejak 
matahari adalah komponen tambahan pada 
panel surya yang terdiri dari motor dan aktuator 
guna menggerakkan panel surya sesuai dengan 
titik maksimal radiasi matahari atau dengan 
kata lain menjaga posisi panel surya tetap 
berada pada sudut 90o dengan matahari. Tipe 
penjejak matahari ini, diantaranya adalah 
penjejak matahari dengan sensor radiasi dan 
penjejak matahari berdasarkan waktu. Tipe 
yang penulis gunakan untuk sistem ini adalah 
penjejak matahari berdasarkan waktu. Sun 
tracker system secara umum dapat 
diklasifikasikan menjadi dua yaitu single dan 
dual axis. Untuk single axis di bagi menjadi dua 
yaitu vertical rotatimg axis dan inclined 
rotating axis. Vertical rotatimg axis merupakan 
sistem penjejak yang mengendalikan sudut 
azimuth. Sedangkan inclined rotating axis 
merupakan sistem penjejak yang digunakan 
mengendalikan sudut tilt (kemiringan). Untuk 
sistem penjejak dual axis mengggabungkan 





Gambar 1. Vertical dan Inclined Rotating Axis 
[8]. 
 
3. METODOLOGI PENELITIAN 
3.1.  Metode Penelitian 
Metode yang digunakan dalam penelitian 
ini adalah sebagai berikut, tahapan pertama 
dimulai dengan melakukan studi literatur untuk 
memahami teori-teori yang berkaitan dengan 
penelitian. Langkah selanjutnya yaitu uji 
eksperimental melakukan perencanaan dan 
pembuatan alat. Eksperimen dilakukan 
terhadap sistem mekanik dinamik kerangka dari 
kedudukan panel surya. Sehingga metode 
pengontrolan panel surya mencapai kondisi 
yang diinginkan yaitu permukaan panel surya 
tegak lurus terhadap sinar matahari yang 
datang. 
Secara garis besar rancangan sistem 
penjejak matahari (sun tracker) ini dapat 
dikelompokkan menjadi beberapa bagian, yaitu 
meliputi perancangan sistem mekanik, 
perancangan sistem elektrik, dan perancangan 
program. 
 
3.2.  Perangkat Perancangan Sun Tracker 
Dalam pembuatan prototipe sistem 
penjejak matahari (sun tracker) ini 
membutuhkan beberapa perangkat hardware 
dan software antara lain: 
- Hardware 
1. Panel Surya 50 watt. 
2. Charge Controller. 
3. Baterai aki 12 volt. 
4. Arduino Uno. 
5. 2 Motor Servo MG996R tipe standart 180o. 
6. Step Down Buck Module 8A Power Suplay 








1. Aplikasi Arduino 
 
3.3.  Perancangan Sistem Mekanik 
Sistem mekanik penjejak matahari (sun 
tracker) ini dirancang menggunakan bahan 
aluminium sebagai tiang penyangganya Bagian 
terpenting dalam perancangan sistem mekanik 
ini adalah sistem engsel, karena pada bagian ini 
yang berperan langsung sebagai penggerak 
panel surya. Sistem engsel ini dirancang 
menggunakan dua buah motor servo yang 
dihubungkan secara tegak lurus dengan 
menggunakan dua tiang bahan aluminium yang 
dihubungkan dengan beberapa baut. 
Pemasangan motor servo dirancang sedemikian 
rupa sehingga panel surya dapat bergerak 
mengikuti arah peredaran matahari secara lebih 
bebas. 
 
3.4.  Perancangan Sistem Elektrik 
Rangkaian mikrokontroler yang digunakan 
adalah Arduino Uno. Arduino ini digunakan 
sebagai pengontrol gerak motor dan kecepatan 
motor dengan menggunakan program yang 
dimasukkan di dalam arduino itu sendiri, 
hasilnya motor servo akan bergerak dari 0 
bertambah 1o terus menerus hingga 180o dan 
jika sudah 180o maka motor servo akan kembali 
bergerak minus 1o terus menerus sampai ke titk 
0 sehingga seolah-olah panel surya mengikuti 
arah matahari. Motor servo yang digunakan 
dalam penelitian ini adalah motor servo 















Baterai Panel Surya 
Motor Servo Arduino Nano V3.0 
ATmega328 
Step Down Buck Module 8A Power 









Gambar 4. Koneksi Motor Servo 
Menggunakan Arduino. 
 
3.5.  Perancangan Program 
Lakukan instalasi driver Arduino yang bisa 
didownload di website resmi Arduino. 
Pemograman dilakukan dengan bahasa C. 
Program dapat langsung ditulis pada software 
Arduino IDE. Sebelum menulis program, kita 
harus memilih dulu jenis Arduino yang akan 
kita program. 
Setelah memilih jenis Arduino yang akan 
kita program dengan cara klik “tools” lalu pilih 
Arduino Uno, selanjutnya kita menulis 
programnya dan verify (V) untuk mengecek 
apakah terjadi error dalam program uji. Jika 
tidak ada program uji yang error, langkah 
selanjutnya adalah mengupload program uji ke 
dalam Arduino dengan cara menghubungkan 
Arduino ke PC atau laptop menggunakan kabel 
USB. Jika COM sudah terdeteksi maka Arduino 
siap untuk diprogram dengan cara klik upload 
pada Arduino IDE. Delay program dapat kita 
rubah untuk mendapatkan hasil yang berbeda. 
Berikut ini adalah flowchart cara kerja alat dan 
program yang digunakan pada aplikasi 
Arduino: 
 
Gambar 5. Cara Kerja Alat. 
 
 
Gambar 6. Input Program Pada Arduino 
4. HASIL DAN ANALISA DATA 
4.1.  Hasil Pengujian Motor Servo 
Tahapan proses kerjanya yaitu 





















program dari aplikasi yang sudah di download, 
kemudian diupload untuk melihat dan 
menjalankan program pada motor servo yang 
telah dihubungkan dengan pin mikrokontroler 
Arduino. Hasilnya pada pengujian ini motor 
servo akan bergerak (titik awal) dari 10o 
bertambah 20o terus menerus sebanyak 8 kali 
pergerakan (sesuai dengan waktu pengujian) 
hingga 170o (titik akhir) dan jika sudah 170o 
maka motor servo akan bergerak kembali ke titk 
10o setelah delay beberapa saat sesuai dengan 
program yang kita kerjakan. Setelah satu kali 
dijalankan, program ini akan dijalankan lagi 
dan lagi secara terus menerus mengulang 
sampai power (catu daya) dilepas. 
 
 
Gambar 7. Skema Rangkaian Pengujian. 
 
4.2.  Pengujian Sistem Penjejak Matahari 
 Pengujian sistem penjejak matahari (sun 
tracker) dalam penelitian ini dibagi menjadi dua 
tahapan pengujian. Kedua pengujian ini 
dilakukan selama tiga hari dari jam 08.00 WIB 
hingga jam 16.00 WIB secara bersamaan 
dengan pengambilan data dilakukan setiap satu 
jam. Hasil pengukuran arus dan tegangan, 
digunakan untuk mendapatkan nilai daya output 
panel surya.. Perhitungan dilakukan dengan 
menggunakan persamaan: 
 
𝑃 = 𝑉 × 𝐼 ……………(1) 
 
Dengan:  P  = Daya (watt) 
  V = Tegangan (volt) 
  I   = Arus (A) 
 
4.2.1. Pengujian panel surya tanpa sistem 
penjejak matahari. 
Tabel 1. Hasil pengukuran tegangan, arus, dan 
daya output panel surya tanpa sistem penjejak 
matahari pada pengujian hari pertama. 
Waktu 
Pengujian 








08.00 17,11 0,6 10,266 
09.00 17,55 0,8 14,04 
10.00 17,32 0,95 16,454 
11.00 17,46 1,2 20,952 
12.00 16,71 1,45 24,2295 
13.00 17,02 1,65 28,083 
14.00 17,28 2,15 37,152 
15.00 16,58 1,95 32,331 
16.00 16,09 1,25 20,1125 
Total 153,12 12 - 
Rata-rata 17,0133 1,33333 - 
 
Tabel 2. Hasil pengukuran tegangan, arus, dan 
daya output panel surya tanpa sistem penjejak 
matahari pada pengujian hari kedua. 
Waktu 
Pengujian 








08.00 10,78 0,8 8,624 
09.00 17,44 0,9 15,696 
10.00 17,17 1,05 18,0285 
11.00 12,13 1,25 15,1625 
12.00 15,54 1,6 24,864 
13.00 17,21 1,9 32,699 
14.00 17,18 1,9 32,642 
15.00 17,15 1,35 23,1525 
16.00 16,36 1,3 21,268 
Total 140,96 12,05 - 
Rata-rata 15,6622 1,33889 - 
 
Tabel 3. Hasil pengukuran tegangan, arus, dan 
daya output panel surya tanpa sistem penjejak 
matahari pada pengujian hari ketiga. 
Waktu 
Pengujian 








08.00 16,91 0,75 12,6825 
09.00 17,26 0,85 14,671 
10.00 17,41 1,15 20,0215 
11.00 17,22 1,3 22,386 
12.00 16,84 1,35 22,734 
13.00 17,01 1,45 24,6645 
14.00 17,48 1,7 29,716 
15.00 16,39 1,45 23,7655 
16.00 16,34 1,45 23,693 
Total 152,86 11,45 - 
Rata-rata 16,9844 1,27222 - 
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Pada hari pertama saat pengujian dilakukan 
cuaca cerah berawan dan tegangan rata-rata 
yang dihasilkan panel surya sebesar 17,0133 
volt. Pada pengujian hari kedua dilakukan 
kondisi awal cuaca mendung berawan yang 
akhirnya mulai cerah berawan hingga selesai 
pengukuran dan tegangan rata-rata yang 
dihasilkan panel surya sebesar 15,6622 volt. 
Pada hari ketiga saat pengujian dilakukan cuaca 
cerah berawan dan hasil tegangan rata-rata 
panel surya sebesar 16,9844 volt. 
 
4.2.2. Pengujian panel surya menggunakan 
sistem penjejak matahari. 
Tabel 4. Hasil pengukuran tegangan, arus, dan 
daya output panel surya menggunakan sistem 












08.00 17,63 1,2 21,156 
09.00 17,65 1,35 23,8275 
10.00 17,64 1,7 29,988 
11.00 17,79 1,65 29,3535 
12.00 17,78 1,55 27,559 
13.00 17,86 1,6 28,576 
14.00 17,84 1,9 33,896 
15.00 17,93 1,95 34,9635 
16.00 17,73 1,75 31,0275 
Total 159,85 14,65 - 
Rata-rata 17,7611 1,62778 - 
 
Tabel 5. Hasil pengukuran tegangan, arus, dan 
daya output panel surya menggunakan sistem 
penjejak matahari pada pengujian hari kedua. 
Waktu 
Pengujian 








08.00 17,22 1,45 24,969 
09.00 17,64 1,4 24,696 
10.00 17,78 1,5 26,67 
11.00 17,75 1,8 31,95 
12.00 17,77 1,85 32,8745 
13.00 17,96 1,65 29,634 
14.00 17,99 1,9 34,181 
15.00 17,89 1,8 32,202 
16.00 17,87 1,8 32,166 
Total 159,87 15,15 - 
Rata-rata 17,7633 1,68333 - 
 
Tabel 6. Hasil pengukuran tegangan, arus, dan 
daya output panel surya menggunakan sistem 
penjejak matahari pada pengujian hari ketiga. 
Waktu 
Pengujian 








08.00 17,65 1,3 22,945 
09.00 17,68 1,45 25,636 
10.00 17,68 1,75 30,94 
11.00 17,68 1,85 32,708 
12.00 17,78 2 35,56 
13.00 17,98 1,9 34,162 
14.00 17,88 1,6 28,608 
15.00 17,88 1,7 30,396 
16.00 17,84 1,75 31,22 
Total 160,05 15,3 - 
Rata-rata 17,7833 1,7 - 
 
Pada hari pertama saat pengujian dilakukan 
cuaca cerah berawan dan tegangan rata-rata 
yang dihasilkan panel surya sebesar 17,7611 
volt. Pada pengujian hari kedua dilakukan 
kondisi cuaca juga cerah berawan dan tegangan 
rata-rata yang dihasilkan panel surya sebesar 
17,7633 volt. Pada hari ketiga saat pengujian 
dilakukan cuaca kembali cerah berawan selama 
pengukuran dan hasil tegangan rata-rata panel 
surya yaitu sebesar 17,7833 volt. 
Jika dilihat kembali, tabel hasil daya 
output panel surya tanpa sistem penjejak 
matahari dengan yang menggunakan sistem 
penjejak matahari memiliki selisih 
perbandingan hasil yang sangat besar pada 
pengujian di waktu pagi hari. Hal ini 
disebabkan karena posisi permukaan panel 
surya terhadap arah datangnya cahaya matahari. 
Jadi, berdasarkan hasil pengujian antara panel 
surya tanpa sistem penjejak matahari dengan 
panel surya menggunakan sistem penjejak 
matahari terdapat selisih kenaikan pada 
tegangan panel surya di setiap pengujian selama 
tiga hari. 
- Pengujian hari pertama selisih pada tegangan 
rata-rata yang dihasilkan panel surya sebesar 













- Pengujian hari kedua selisih pada tegangan 
rata-rata yang dihasilkan panel surya sebesar 













- Pengujian hari ketiga selisih pada tegangan 
rata-rata yang dihasilkan panel surya sebesar 













Perbandingan hasil perhitungan daya output 
panel surya menggunakan sistem penjejak 
matahari dan tanpa sistem penjejak matahari 
dapat dilihat pada tabel dan gambar grafik 
dibawah ini. 
Tabel 7. Perbandingan hasil perhitungan daya 
output panel surya statis dan dinamis pada 
pengujian hari pertama. 
Waktu 
Pengujian 






08.00 10,266 21,156 
09.00 14,04 23,8275 
10.00 16,454 29,988 
11.00 20,952 29,3535 
12.00 24,2295 27,559 
13.00 28,083 28,576 
14.00 37,152 33,896 
15.00 32,331 34,9635 
16.00 20,1125 31,0275 
 
 
Gambar 8. Grafik Perbandingan Hasil Daya 
Output Panel Surya Pada  Pengujian Hari 
Pertama. 
Tabel 8. Perbandingan hasil perhitungan daya 
output panel surya statis dan dinamis pada 
pengujian hari kedua. 
Waktu 
Pengujian 






08.00 8,624 24,969 
09.00 15,696 24,696 
10.00 18,0285 26,67 
11.00 15,1625 31,95 
12.00 24,864 32,8745 
13.00 32,699 29,634 
14.00 32,642 34,181 
15.00 23,1525 32,202 




Gambar 9. Grafik Perbandingan Hasil Daya 
Output Panel Surya Pada Pengujian Hari 
Kedua. 
Tabel 9. Perbandingan hasil perhitungan daya 
output panel surya statis dan dinamis pada 
pengujian hari ketiga. 
Waktu 
Pengujian 






08.00 12,6825 22,945 
09.00 14,671 25,636 
10.00 20,0215 30,94 
11.00 22,386 32,708 
12.00 22,734 35,56 
13.00 24,6645 34,162 
14.00 29,716 28,608 
15.00 23,7655 30,396 




Gambar 10. Grafik Perbandingan Hasil Daya 




5.1.  Kesimpulan 
Berdasarkan pada hasil penelitian dan 
pembahasan maka dapat disimpulkan sebagai 
berikut: 
1. Mikrokontroler Arduino berfungsi sebagai 
pengendali utama pada pemrosesan data 
error yang dihasilkan dari rangkaian. 
2. Motor servo akan bergerak sesuai dengan 
program yang telah diatur pada Arduino. 
3. Pergerak motor servo 180o diatur menjadi 
20o per jam setiap pergerakan sesuai 
dengan pengujian yang akan dilakukan 
selama 8 jam lamanya melalui program 
yang dimasukkan pada Arduino. 
4. Selisih pada tegangan rata-rata yang 
dihasilkan panel surya yaitu: 
- Pengujian hari pertama sebesar 0,7478 
volt dengan persentase kenaikan nilai 
sebesar 4,3954%. 
- Pengujian hari kedua sebesar 2,1011 
volt dengan persentase kenaikan nilai 
sebesar 13,4151%. 
- Pengujian hari ketiga sebesar 0,7989 
volt dengan persentase kenaikan nilai 
sebesar 4,7037%. 
 
5.2.  Saran 
 Dari hasil penelitian dalam pembuatan 
prototipe sistem pelacak matahari (sun tracker) 
berbasis waktu, masih terdapat beberapa hal 
yang harus dikembangkan lebih lanjut yaitu: 
1. Pengujian alat dilakukan dalam waktu yang 
lama, sehingga daya tahan alat dapat diuji. 
2. Perlu dilakukan pengembangan untuk 
meningkatkan daya panel surya lebih lanjut 
dengan mekanik penggerak serta 
perhitungan yang lebih baik lagi. 
3. Semoga sebagian atau seluruh isi dari 
skripsi ini dapat bermanfaat dan berguna 
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